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In der Zeit des Humanismus und der frihen Neuzeit bliht im
politischen Denken eine neue Gattung, die der Utopie. Thomas Morus
gibt ihr den Titel und die literarische Form vor. Tommaso Campanella
mit dem Sonnenstaat und Francis Bacon mit Neu-Atlantis eifern ihm
nach. Alle drei Werke werden hier kommentiert und in ihrer Bedeutung
fur das gegenwartige politische Denken erlautert.Statt sich in politische
Schwarmerei zu verirren, beginnt Morus die Utopia mit einer Kritik an
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den sozialen und politischen Missstanden in England. Drei
Generationen spater setzt Tommaso Campanella die Tradition des
utopischen Denkens fort und entwirft er, erneut in Form eines
Reiseromans, die Utopie eines christlichen und sozialistischen
Gemeinwesens. Francis Bacon wiederum entwirft in seinem Reiseroman
Neu-Atlantis die Utopie einer wissenschaftlich-technischen Zivilisation.
Im vorliegenden Band werden alle drei Utopien gemeinsam
durchgangig und systematisch interpretiert, zugleich ihre
Argumentationen kritisch beleuchtet. Dabei zeigt sich, dass die in den
Werken verhandelten Themen, etwa religiose Toleranz, die Rolle des
Privateigentums, die Bedeutung wissenschaftlichen Fortschritts, fir das
gegenwatrtige politische Denken von grof3em Interesse sind.

In the era of humanism and early modernity, a new genre of political
thought flourished, that of the utopia. Thomas More gave it a name and
a literary form. Tomasso Campanella’s City of the Sun and Francis
Bacon’s New Atlantis emulate his example. This volume offers
commentaries on these three works and explains their importance for
contemporary political thought.
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Sommario/riassunto The AVEC symposium is a leading international conference in the fields
of vehicle dynamics and advanced vehicle control, bringing together
scientists and engineers from academia and automotive industry. The
first symposium was held in 1992 in Yokohama, Japan. Since then,
biennial AVEC symposia have been established internationally and have
considerably contributed to the progress of technology in automotive
research and development. In 2016 the 13th International Symposium
on Advanced Vehicle Control (AVEC'16) was held in Munich, Germany,
from 13th to 16th of September 2016. The symposium was hosted by
the Munich University of Applied Sciences. AVEC'16 puts a special focus
on automatic driving, autonomous driving functions and driver assist
systems, integrated control of interacting control systems, controlled
suspension systems, active wheel torque distribution, and vehicle state
and parameter estimation. 132 papers were presented at the
symposium and are published in these proceedings as full paper
contributions. The papers review the latest research developments and
practical applications in highly relevant areas of vehicle control, and
may serve as a reference for researchers and engineers.



